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Preparatorio No: 1 Observaciones/ Integrantes: 


t Md = = | 


a. Consulte la forma como se ingresa la característica estática de un sensor por medio de una 
tabla LOOKUP en SIMULINK, la forma de ingresar datos estáticos y dinámicos y como 
obtenemos los resultados, ayúdese de los enlaces indicados en la página WEB de la asignatura 


(link Archivos) 


1. Abrir el programa MATLAB 
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Fig 1. Pantalla de inicio de MATLAB. 


2. Abrir SIMULINK escribiendo “simulink” en la ventana de código 


MATLAB R2023b us 


HOME 


a Variable w e Anal Q rm £ 23 Cor unity. 
Bl [€ + Cranes | d Qj 9 en a Ta) E Opeens de (D Sm 


ve 5p n 

New New New Open (C) compare Import Clean a Favorites © Run and Time Simulink Layout set pan Add-Ons Help ~ oe 
Script. LiveScript vo oy Data Data (g) Clear Workspace ¥ v — lid Clear Commands y v Y ” El team MATLAB 

me RIABLE cove VIRONMENT = 
* > Fe) P 7S » C» Users » anton ® OneDrive > Documentos » MATLAB ME 
Current Folder E Workspace ® 

Name + >> simulink Name + Value 
> | 
Details v 
Select a file to view details 


Fig 2. Ingreso del comando simulink para abrir el programa. 


Seleccionamos la opción “blank model” en la pantalla de inicio de simulink 
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Fig 3. Pantalla de inicio de simulink. 


ic use 


“library browser" en la barra superior de herramientas 
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Fig 4. Pantalla de inicio de blank model. 


5. Expandir la pestaña “simulink”, luego la pestaña “lookup Table" y seleccionar la tabla que se va a 


SIMULATION 
(CU Open ~ Ge Stop Time = - 
= Wo " Y v3 
=r Gi Save ~ TES hg Data 
- Brint ~ Browser Inspector 
| FILE LIBRARY PREPARE — SIMULATE REVIEW RESUL.. LA 
3 | Ubrary Browser Ox untitled = | y 
HETET Ar [| € [Paluntiea * i 
E | ubrary search Results 3 
= & 
Y Simulink 
> Commonly Used Blocks a 
» Continuous 
> Dashboard = 
> Discontinuities 
b Discrete t 
> Logic and Bit Operations A 
"Y Lookup Tables 
= pm 
ma E 
1-D Lookup 2-D Lookup Cosine 
Table Table 
: n sm 
i, £ e 5» 
E fa E) 
Direct Lookup Interpolation Lookup 
Table (n-D) Using Prelookup Table 
Dynamic 
fu Jo | 
b^ D 
MDiookup Prelookup sine 
Table 
> Math Operations 
> Matrix Operations 
> Messages & Events 
> Model Verification 
> Model-Wide Utilities 
D Ports & Subsystems = 
» Signal Attributes be 
» Signal Routing - 
b Sinks. » 


[Ready 100% 


Fig 5. Selección de una lookup table en la librería. 
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6. Arrastrar o dar doble click sobre la tabla que se va a utilizar para introducirla en la pantalla 


untitled * - Simulink academic use 
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| Fig 6. Introducción de una lookup table en la pantalla de trabajo. 
7. Dar doble click sobre la imagen de la tabla insertada en la pantalla para abrir las configuraciones 
de la misma 
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Fig 7. Ventana de configuraciones de la lookup table donde se puede introducir la función del 
sensor. 


8. Seleccionar la opción “edit tables and breakpoints” 
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Fig 8. Ventana de configuración de la tabla y los puntos de quiebre donde se pueden introducir 
los valores de entrada y de salida del sensor. 


9. Retornar a la pantalla de trabajo, buscar en la librería he introducir una fuente y un osciloscopio en 
la pantalla para analizar la señal de salida obtenida a partir de la función o los valores de entrada y 
salida ingresados sobre el sensor. 
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Fig 9. Introducción de una fuente y un osciloscopio para visualizar los resultados. 


10. Dar doble click sobre el osciloscopio para visualizar la función de salida. 
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Fig 10. Señal resultante visualizada en el osciloscopio. 


b. Consulte las características estáticas de TRES SENSORES. Obtenga las tablas de valores o 


la ecuación para ingresarlas en la tabla LOOKUP y simular su operación 


Higrómetro PCE-444 
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Figura 10: Característica estática del sensor HIH-4030 
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TABLA 1. Valores de entrada y salida para el sensor HIH 


SIMULACION: 
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SENSOR LDR 


Alcance (Range): 
Puede variar desde 10 lux hasta varios miles de lux, dependiendo del sensor y de la aplicación. 
Por ejemplo, un rango común podría ser de 10 lux a 1000 lux. 


Resolución: 
Puede ser del orden de 1 lux o incluso menor, dependiendo del sensor y del circuito de lectura. 


Precisión: 
La precisión típica podría ser del orden de +5% en condiciones ideales. 


Saturación: 
Algunos sensores LDR pueden comenzar a saturarse alrededor de 10,000 lux o más. 


Exactitud (Accuracy): 
La exactitud podría ser del orden de +10% en condiciones típicas. 


Sensibilidad: 
La sensibilidad podría expresarse como la variación de resistencia por lux, y podría ser, por 
ejemplo, 0.5 KQ por 100 lux. 


Umbral: 
El umbral puede ser tan bajo como 1 lux, lo que significa que el sensor comenzará a detectar 
cambios significativos en la resistencia a partir de esa cantidad de luz. 


Tolerancia: 
La tolerancia podría ser del orden de +2% o +5% en comparación con el valor real. 
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Figura 12: RESISTENCIA VS ILUMINACION 
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TABLA 2. Valores de entrada y salida para el sensor LDR 
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Figura 13: SIMULACION SENSOR LD 


Sensor de distancia infrarrojo SHARP 


Alcance (Range): 

Puede tener un rango de aproximadamente 20 cm a 150 cm. 
Resolución: 

La resolución típica podría ser de alrededor de 1 cm. 
Precisión: 


La precisión puede variar, pero en condiciones ideales, la precisión puede ser de alrededor 
de 41.5 cm. 


Saturación: 


La saturación se refiere a la distancia máxima a la que el sensor puede proporcionar 
mediciones precisas. En este caso, el sensor podría saturarse más allá de los 150 cm. 


Exactitud (Accuracy): 


La exactitud puede ser de alrededor de +1.5 cm, pero esto puede depender de las condiciones 
ambientales y de la superficie del objeto. 


Sensibilidad: 


La sensibilidad puede expresarse en términos de la variación en la señal de salida por cambio 
en la distancia. Los sensores de infrarrojos suelen ser bastante sensibles a cambios en la 
distancia. 


Umbral: 


El umbral indica la distancia mínima a la que el sensor puede detectar un objeto de manera 
confiable. 


Tolerancia: 


La tolerancia puede variar, pero en condiciones típicas, podría ser de alrededor de +2 cm. 
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Figura 12: VOLTAJE VS DISTANCIA REFLECTIVA 


L(cm) VO(v) 
5 3.05 
8 2.9 
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TABLA 2. Valores de entrada y salida para el sensor SHARP 
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